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Servolenkung 



Die Erfindung betrifft eine Servolenkung. 

Die Erfindung betrifft ebenso ein Verfahren zur 
Fahrerunterstutzung . 

Unter dem Begriff "Servolenkung" sind samtliche Lenkungen 
zu verstehen, die eine Kraft Oder ein Moment zur 
Unterstiitzung des Fahrers bei seiner Lenktatigkeit 
erzeugen. Insbesondere umfasst der Begriff "Servolenkung" 
Lenkungen mit hydraulischen, elektrohydraulischen, 
elektromechanischen oder elektromagnetischen Aktuatoren. 

Heutige Kraf tf ahrzeuge, insbesondere Personenkraf twagen, 
sind in der Regel mit hydraulischen oder 
elektrohydraulischen Servolenkungen ausgestattet, im 
folgenden als „hydraulische Servolenkungen,, bezeichnet. Im 
Lenkmechanismus der hydraulischen Servolenkungen sind 
hydraulische Aktuatoren, z.B. Hydraulikzylinder, 
angeordnet, die eine Kraft erzeugen, die den Fahrer bei 
einer Betatigung des Lenkmechanismus in Reaktion auf die 
Drehung des Lenkrads unterstutzt. 

Ferner sind sog. "intelligente" Hilf skraf tsteller bekannt, 
bei denen bei einer Betatigung des Lenkmechanismus ein 
definiertes zusatzliches Lenkmoment (Zusatz-Lenkmoment) auf 
die Lenksaule aufgebracht werden kann. Das zum Lenken des 
Fahrzeugs notwendige Lenkmoment, im folgenden auch kurz als 
"Moment" bezeichnet, wird so verringert und der Fahrer wird 
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bei der Lenktatigkeit, z. B. nach Maiigabe einer erkannten 
Fahrsituation, unterstiitzt . 

Ebenso sind sog. Oberlagerungslenkungen bekannt, bei denen 
die Lenksaule bzw. die Lenkradwelle, im folgenden kurz als 
"Lenkwelle" bezeichnet, aufgetrennt ist und uber ein 
zwischen den beiden Lenkwellenhalf ten angeordnetes Getriebe 
ein beliebiger Dif f erenzwinkel, im folgenden als 
"Oberlagerungs-Lenkwinkel" oder kurz "Uberlagerungswinkel" 
bezeichnet, zwischen Lenkrad und Rad eingestellt werden 



Mit den genannten Systemen sind aktive Lenkeingrif f e, die 
eine Verbesserung des Fahrverhaltens eines Kraf tf ahrzeuges 
zum Ziel haben, moglich. Einerseits sind f ahrdynamische 
Eingriffe durch ein Verandern des Radlenkwinkels mit einer 
Uberlagerungslenkung moglich. Auf der anderen Seite kann 
dem Fahrer durch den "intelligenten" Hilf skraf tsteller eine 
haptische Ruckmeldung iiber ein zusatzliches Lenkmoment fur 
eine zu verandernde Position seines Fahrzeug 
(Richtungsvorgabe) gegeben werden. Auch das 
Zusatzlenkmoment kann genutzt werden, urn dem Fahrer eine 
Richtung vorzugeben, welche die Fahrdynamik verbessert. 

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Lenksysteme und eine 
Verfahren anzugeben, dass eine optimale Fahrerunterstutzung 
und gleichzeitig einen grofien Lenkkomfort gewahrleistet . 

Diese Aufgabe wird mit den Merkmalen der unabhangigen 
Anspriiche gelost. 



kann . 



Abhangige Anspriiche sind auf bevorzugte Ausf uhrungsf ormen 
der Erfindung gerichtet. 
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Die Aufgabe wird dadurch gelost, dass die Servolenkung ein 
Mittel zur aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments und 
zugleich ein Mittel zur aktiven Aufbringung eines 
Uberlagerungs-Lenkwinkels auf weist . 

Mit anderen Worten ist es fur die Erfindung wesentlich, 
dass ein Lenksystem mit einer Oberlagerungslenkungsf unktion 
zusatzlich einen "intelligenten" Moments teller auf weist. 
Vorteilhaft ergeben sich durch diese Servolenkung neue 
Moglichkeiten der Unterstiitzung und Veranderung der 
Fahrerlenkvorgabe . 

Nach der Erfindung ist es vorgesehen, dass das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments eine 
funktional eigenstandige und selbstandig handhabbare 
Baugruppe und dass das Mittel zur aktiven Aufbringung eines 
Uberlagerungs-Lenkwinkels eine funktional eigenstandige und 
selbstandig handhabbare Baugruppe ist. 

Die Mittel der erf indungsgemaJien Einheiten zur aktiven 
Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments und zur aktiven 
Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels konnen als 
funktional eigenstandige Einheiten in einer konventionellen 
Servolenkung ohne Modif ikationen an der Grundcharakteristik 
integriert werden. Diese Einheiten werden vorteilhaft 
jeweils als eine selbstandig handhabbare Baugruppe, d. h. 
ein selbstandiges Modul, einer bereits bestehenden 
hydraulischen Servolenkung hinzugefiigt, urn einen 
Funktionsgewinn zu erzeugen. 

Erf indungsgemafi ist es vorgesehen, dass durch das Mittel 
zur aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments ein 
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Gegenmoment erzeugt wird, welches ein durch das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Oberlagerungs-Lenkwinkels 
erzeugte Uberlagerungsmoment zumindest teilweise 
ausgleicht . 

Diese Ausflihrungsf orm ist besonders vorteilhaft, denn bei 
einer Oberlagerungslenkung ist es notwendig, dass der 
Fahrer das Lenkrad festhalt und damit ein abstutzendes 
Gegenmoment aufbringt, damit eine 

Dif ferenzwinkelverstellung, d. h. Einstellung eines 
Uberlagerungs-Lenkwinkels, moglich wird. Dieses Moment wird 
erf indungsgemafl uber ein vorgeschaltetes Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments (Kraf tsteller ) 
ubernommen. Damit kann eine Kursvorgabe unabhangig vom 
Fahrer (Fahrzeugf iihrer) realisiert werden. Die Kursvorgabe 
ist durch Aufbringen einer nur kleinen Kraft vom Fahrer 
korrigierbar . Daraus ergibt sich als ein weiterer Vorteil, 
dass der Fahrer die Kontrolle uber das Fahrzeug und seine 
Verantwortung zur Fahrzeugf iihrung behalt. 

Es ist nach der Erfindung vorgesehen, dass durch eine 
Ansteuerung des Mittels zur aktiven Aufbringung eines 
Zusatz-Lenkmoments und eine Ansteuerung des Mittels zur 
aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels eine 
Fahreraktivitatserkennung, d.h. eine Ermittlung, ob der 
Fahrer bewusst das Fahrzeug fuhrt und aktiv auf eine ggf . 
veranderte Fahrsituation reagieren kann, durchgefuhrt wird. 

Bei dieser Ausflihrungsf orm wird durch aktives Verdrehen des 
Lenkrads, ohne dass sich der Radwinkel andert, getestet, ob 
der Fahrer am Verkehrsgeschehen teilnimmt. So kann z. B. 
eine Ermiidung Oder ein aktueller sog. Sekundenschlaf 
erkannt werden. 
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Erf indungsgemafi ist es vorgesehen, dass mittels einer 
Auswahleinheit, vorzugsweise einer direkt durch den Fahrer 
betatigbaren Auswahleinheit, eine alleinige Ansteuerung des 
Mittels zur aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments, 
eine alleinige Ansteuerung des Mittels zur aktiven 
Aufbringung eines Oberlagerungs-Lenkwinkels oder eine 
kombinierte Ansteuerung des Mittels zur aktiven Aufbringung 
eines Zusatz-Lenkmoments und des Mittels zur aktiven 
Aufbringung eines Oberlagerungs-Lenkwinkels anwahlbar ist. 

Die Auswahl kann beispielsweise durch Betatigung eines 
zusatzlichen Schalters erfolgen. Damit wahlt der Fahrer, ob 
er eine haptische Ruckmeldung durch ein Zusatz-Lenkmoment 
oder eine winkelverstellende Kurskorrektur durch einen 
Oberlagerungs-Lenkwinkel mochte . 

Nach der Erfindung ist es vorgesehen, dass durch eine 
Ansteuerung des Mittels zur aktiven Aufbringung eines 
Zusatz-Lenkmoments und eine Ansteuerung des Mittels zur 
aktiven Aufbringung eines Oberlagerungs-Lenkwinkels ein 
autonomes Fahren, insbesondere ein selbstandiges Einparken, 
vorgenommen wird. 

Diese Ausf uhrungsf orm ist besonders bevorzugt, da durch die 
Kombination der lenkwinkelverstellenden Aktuatorik mit der 
momentenaufbringenden Aktuatorik ein besonders sicheres und 
fur den Fahrer komfortables autonomes Fahren, insbesondere 
ein komfortabler automatischer Einparkvorgang, ermoglicht 
wird. 

Erf indungsgemafi ist es vorgesehen, dass das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments einen 
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Zusatzmoment-Aktuator, vorzugsweise einen Elektromotor oder 
einen Elektromagnet , eine elektronische Steuerungs- und 
Regelungseinheit (ECU I) und einen vorzugsweise redundanten 
Lenkradmomentensensor aufweisen. 

Dabei wird vorzugsweise ein Riemengetriebe, ein Schrauben- 
/Schneckengetriebe oder ein Stirnradgetriebe, insbesondere 
ein Riemengetriebe , das mit dem Zusatzmoment-Aktuator 
zusammenwirkt, eingesetzt . 

Nach der Erfindung ist es vorgesehen, dass das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Uberlagerungswinkels einen 
Oberlagerungs-Aktuator, eine elektronische Steuerungs- und 
Regelungseinheit (ECU II) und zwei vorzugsweise redundante 
Drehwinkelsensoren aufweisen . 

Dabei ist vorteilhaft ein Getriebe vorgesehen, vorzugsweise 
ein Planetengetriebe, das mit dem Zusatzmoment-Aktuator 
zusammenwirkt . Als Zusatzmoment-Aktuator wird vorzugsweise 
einen Elektromotor verwendet. 

Es ist nach der Erfindung vorgesehen, dass das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments und das Mittel 
zur aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels ein 
an die aktuelle Fahrzeugdynamik, insbesondere die aktuelle 
Querbeschleunigung, angepasstes Zusatz-Lenkradmoment und 
einen angepassten Uberlagerungswinkel erzeugt. 

Es ist nach der Erfindung vorgesehen, dass das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments und das Mittel 
zur aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels ein 
an Fahrzeugkurs und den Fahrbahnverlauf angepasstes Zusatz- 
Lenkradmoment und einen angepassten Uberlagerungswinkel 
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erzeugt . 

Die Aufgabe wird ebenso durch ein Verfahren zur 
Fahrerunterstutzung gelost, das dadurch gekennzeichnet ist, 
dass ein Zusatz-Lenkmoment aktiv aufbringbar ist und 
zugleich ein Uberlagerungs-Lenkwinkel aktiv aufbringbar 
ist . 

Bei dem Verfahren erfolgt vorzugsweise eine eigenstandige 
Regelung des Zusatz-Lenkmoments und des Uberlagerungs- 
Lenkwinkels . 

Diese eigenstandige Regelung wird dann vorteilhaft mit 
einem bereits vorhandenen Lenkungsregler zusammengef iihrt 
und integriert. 

Bei dem Verfahren ist es vorgesehen, dass durch das aktive 
Aufbringen eines Zusatz-Lenkmoments ein Gegenmoment erzeugt 
wird, welches ein durch das aktiven Aufbringen eines 
Uberlagerungs-Lenkwinkels erzeugtes Uberlagerungsmoment 
zumindest teilweise ausgleicht. 

Es ist bei dem Verfahren vorgesehen, dass durch ein aktives 
Aufbringen eines Zusatz-Lenkmoments und ein aktives 
Aufbringen eines Uberlagerungs-Lenkwinkels eine 
Fahreraktivitatserkennung erfolgt, d.h. eine Ermittlung, ob 
der Fahrer bewusst das Fahrzeug ftihrt und aktiv auf eine 
ggf. veranderte Fahrsituation reagieren kann . 

Erf indungsgemaft ist es bei dem Verfahren vorgesehen, dass 
der Fahrer ein alleiniges Aufbringen eines Zusatz- 
Lenkmoments, ein alleiniges Aufbringen eines Uberlagerungs- 
Lenkwinkels oder eine Kombination auswahlen oder vorgeben 
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kann . 



Nach der Erfindung ist es bei dem Verfahren vorgesehen, 
dass durch ein aktives Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments 
und ein aktives Aufbringung eines Oberlagerungs-Lenkwinkels 
eine autonomes Fahren, insbesondere ein selbstandiges 
Einparken, vorgenommen wird. 

Erf indungsgemafl ist es bei dem Verfahren vorgesehen, dass 
das aktive Aufbringen eines Zusatz-Lenkmoments durch eine 
eigenstandige Regelung nach MaJJgabe von Signalen eines 
vorzugsweise redundanten Lenkradmomentensensors 
durchgefuhrt wird. 

Erf indungsgemafl ist es bei dem Verfahren vorgesehen, dass 
das aktive Aufbringen eines Oberlagerungswinkels durch eine 
eigenstandige Regelung nach Maftgabe von Signalen von zwei 
vorzugsweise redundanten Drehwinkelsensoren durchgefuhrt 
wird. 

Es ist nach der Erfindung bei dem Verfahren vorgesehen, 
dass ein an die aktuelle Fahrzeugdynamik, insbesondere die 
aktuelle Querbeschleunigung, angepasstes Zusatz- 
Lenkradmoment und ein angepasster Uberlagerungswinkel 
erzeugt werden. 

Bei dem Verfahren ist es nach der Erfindung vorgesehen, 
dass ein an Fahrzeugkurs und den Fahrbahnverlauf 
angepasstes Zusatz-Lenkradmoment und ein angepasster 
Uberlagerungswinkel erzeugt werden. 



Bei dem Verfahren ist es nach der Erfindung vorgesehen, 
dass ein Zusatz-Lenkrad-Ruckstellmoment erzeugt wird, das 
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dem Fahrer eine Information iiber eine 

Fahrbahnbeschaf fenheit, wie Reibwert, Reibwertausnutzung 
oder Reifenhaf tung, anzeigt. 

Bei dem Verfahren ist es nach der Erfindung vorgesehen, 
dass ein Zusatz-Lenkrad-Riickstellmoment erzeugt wird, das 
dem Fahrer eine Information iiber einen Fahrbahnkontakt 
anzeigt. Dabei werden auftretende Riickstellkraf te an der 
Lenkung gezeigt bzw. simuliert. 

Die Erfindung wird in der nachf olgenden Beschreibung unter 
Bezugnahme auf die Abbildung (Fig.) beispielhaft naher 
erlautert . 

Die Fig. zeigt schematisch eine Ausf uhrungsf orm der 
erfindungsgemaiJen Servolenkung mit einem magnetischen 
Zusatzmoment-Aktuator fur die Momentenubertragung und mit 
einem elektromechanischen Aktuator mit Getriebe fur eine 
Lenkwinkeluberlagerung . 

Das in der Fig. dargestellte Lenksystem besteht aus einem 
Lenkrad 1, einer mit dem Lenkrad 1 verbundenen Lenksaule 2 
mit 2 Kreuzgelenken 3,4. Die Lenksaule 2 ist verbunden oder 
ein Teil einer Lenkradwelle 5, die iiber ein Lenkgetriebe 6, 
eine Lenkstange 7, hier als Zahnstange 7 ausgebildet, die 
seitlich an der Zahnstange 7 befestigten Spurstangen 8,9 
betatigt, und dadurch ein Verschwenken der Rader 10,11 
bewirkt . 

Bei der hier gezeigten Zahnstangenlenkung wird eine 
hydraulische Unterstiitzung mittels einer von dem 
Antriebsmotor des Fahrzeugs, z.B. iiber einen Riementrieb 
12, angetriebene hydraulische Pumpe 13 realisiert, die 
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unter Druck stehende Druckf lussigkeit zu einem Lenkventil 
14 uber eine Leitung 15 liefert. Durch eine Riicklauf leitung 
16 kann die Druckf lussigkeit zuruck in einen 
Vorratsbehalter 17 stromen. 

In Geradeausstellung des Lenkrads flieflt ein konstanter 
Olstrom durch das in Neutralstellung stehende Lenkventil 
(offenen Mitte) und durch die Riicklauf leitung 16 zuruck. 
Der Druck in 2 Kammern 18,19 eines an der Zahnstange 7 
angeordneten Arbeitszylinders 20 ist dann gleich grofi. Es 
erfolgt keine Lenkunterstutzung . 

Beim Drehen des Lenkrads 1 wird die Zahnstange 7 und somit 
auch der Kolben 21 verschoben. Die Bewegung des Kolbens 21 
wird durch den Druck der Druckf lussigkeit unterstiitzt. 
Dabei bewirkt das Ventil 14 zugleich, dass Druckf lussigkeit 
von einer Kammer in die andere Kammer fliefit, so dass 
insgesamt die Lenkbetatigung eine hydraulische 
Unterstiitzung erfahrt. 

Diese oben beschriebene konventionelle hydraulische 
Servolenkung weist eine Einheit 22 zur Erzeugung eines 
Zusatz-Moments auf, mit einem Zusatzmoment-Aktuator, hier 
ein elektromagnetischer Aktuator 23, einer ersten 
Steuerungseinheit ECU I 24 zur Ansteuerung des 
Zusatzmoment-Aktuators 23 und zur Auswertung von Signalen 
eines Lenkmomentensensors 25 und eines Sensors 2 6 fur die 
Lage bzw. Stellung des Zusatzmoment-Aktuators 23. Die 
elektronischen Bauteile sind an einer elektrischen 
Energiequelle 27 angeschlossen . 

Die erste Steuerungseinheit ECU I 24 und der Momentensensor 
25 sind vorzugsweise redundant ausgeflihrt. 
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Vorzugsweise ist die Einheit 22 als funktional 
eigenstandige und selbstandig handhabbare Baugruppe fur die 
Momenteniiberlagerung ausgefuhrt. Im Sinne der Erfindung 
kann insbesondere die Steuerungseinheit ECU 24 aber auch 
getrennt angeordnet sein. 

Das Lenkradmoment Oder Lenkmoment, welches durch die 
Lenksystemcharakteristik sowie die wirkenden Krafte 
definiert ist, kann durch die Einheit zur Erzeugung eines 
Zusatz-Moments 22 aktiv beeinflusst werden. Dabei wird 
durch den Zusatzmoment-Aktuator 2 3 ein Zusatzmoment 
(Zusatz-Lenkmoment) erzeugt und auf die Lenkstange 
aufgebracht. Es besteht die Moglichkeit das Moment dem 
konstruktiv vorgegebenen Lenkradmoment auf zuaddieren oder 
es von ihm abzuziehen. Die Obertragung des Aktuatormoments 
kann mit oder ohne Ubersetzung liber ein Getriebe oder, wie 
hier dargestellt, direkt auf den Teil 28 der Lenkradwelle 5 
erf olgen . 

In einer anderen, bevorzugten Ausf uhrungsvariante wird als 
Zusatzmoment-Aktuator 23 ein Elektromotor verwendet (hier 
nicht dargetellt) . Das Zusatz-Lenkmoment wird dann 
vorzugsweise uber ein Getriebe, insbesondere ein 
Riemengetriebe, auf die Lenkradwelle 5 bzw. 28 ubertragen. 

Bei Ausfall der Einheit 22 zur Erzeugung eines Zusatz- 
Moments bleibt die dem Fahrer bekannte 

Lenkungscharakteristik mit Servounterstutzung erhalten. Die 
Einheit 22 selbst ist dazu fail-silent ausgelegt. Das 
bedeutet, im Fehlerfall wird diese abgeschaltet . 

Zwischen der Einheit zur Erzeugung eines Zusatz-Moments 22 
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und dem Lenkgetriebe 6 ist die Lenkwelle 5 geteilt in einen 
lenkradseitigen Lenkwellenabschnitt 29 und einen 
lenkgetriebeseitigen Lenkwellenabschnitt 30. Die Abschnitte 
und 29,30 der Lenkwelle 5 sind mit einer Einheit 31 zur 
Erzeugung eines Uberlagerungslenkwinkels a wirkverbunden . 
Die Einheit 31 fur die Uberlagerungsf unktion weist einen 
Uberlagerungs-Aktuator, vorteilhaft einen Elektromotor 32, 
und ein Uberlagerungsgetriebe 33, vorteilhaft ein 
Planetengetriebe, auf . Uber einen Sensor 34 wird die 
Motorlage des Elektromotors 32 gemessen. Die Signale des 
Motorlage-Sensors 34 sowie von zwei Winkelsensoren, einen 
Winkelsensor 35 fur die Drehwinkelstellung des 
lenkradseitigen Lenkwelle 29 bzw. des Lenkrads 1 und einen 
Winkelsensor 36 fur die Drehwinkelstellung der 
lenkgetriebeseitigen Lenkwelle 30, werden einer zweiten 
Steuerungseinheit ECU II 37 zugefuhrt. 

Die erste und die zweite Steuerungseinheit ECU I 24 und ECU 
II 7 sind uber eine Kommunikationsleitung 38 miteinander 
verbunden. Es ist ebenso moglich, eine gemeinsame 
Steuerungseinheit vorzusehen oder diese Einheiten als Teil 
eines Gesamt-Lenkungsreglers auszubilden . 

Die Stellung der Rader 10,11, welche uber das Lenkrad 1 
durch den Fahrer eingestellt wird, kann durch die Einheit 
31 zur Erzeugung des Uberlagerungs-Lenkwinkels a aktiv 
beeinflusst werden. Dabei wird durch den Uberlagerungs- 
Aktuator 32 ein zusatzlicher Lenkwinkel a erzeugt. 

Bei Ausfall der Einheit 31 zur Erzeugung des Uberlagerungs- 
Lenkwinkels a bleibt die dem Fahrer bekannte 

Lenkungscharakteristik mit Servounterstutzung erhalten. Die 
Einheit 31 selbst ist dazu fail-silent ausgelegt. Das 



P 10855 



09.12.2004 



- 13 - 



bedeutet, im Fehlerfall wird diese abgeschaltet . 

Mit dem Momenteniiberlagerung ist es moglich, die 
Verstarkungskennlinie durch Erzeugung eines Zusatz-Moments 
zu variieren. Die Verstarkungskennlinie bedeutet hier die 
Abhangigkeit des Lenkradmoments oder Betatigungsmoments vom 
vorhandenen Systemdruck der hydraulischen Unterstutzung . So 
kann das Moment durch eine aktive Aufbringung eines 
Zusatzmoments verringert werden und vorteilhaft mit einer 
Uberlagerung durch einen zusatzlichen Lenkwinkel kombiniert 
werden, wobei der Fahrer in seiner Lenktatigkeit starker 
wird. 

Es kann dariiber hinaus eine aktive Fahrerassistenz 
realisiert werden. Dabei wird durch eine Momentenanpassung 
bzw. Momentenvariation und gleichzeitig einen zusatzlichen 
Lenkwinkel eine Lenkempf ehlung gegeben oder dem Fahrer wird 
das Lenken erschwert, urn ihn z. B. vor Gefahren zu warnen. 
Besonders vorteilhaft sind automatische Lenkvorgange, die 
ohne aktives Lenken des Fahrers durchgefiihrt werden, 
komfortabel und sicher zu realisieren. 
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Patentanspruche 



1. Servolenkung, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Servolenkung ein 
Mittel zur aktiven Aufbringung eines Zusatz- 
Lenkmoments und zugleich ein Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels aufweist. 

2. Servolenkung nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dass das Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments eine funktional 
eigenstandige und selbstandig handhabbare Baugruppe 
und dass das Mittel zur aktiven Aufbringung eines 
Uberlagerungs-Lenkwinkels eine funktional 
eigenstandige und selbstandig handhabbare Baugruppe 
ist . 

3. Servolenkung nach Anspruch 1 oder 2, 

dadurch gekennzeichnet , dass durch das Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments ein 
Gegenmoment erzeugt wird, welches ein durch das Mittel 
zur aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs- 
Lenkwinkels erzeugte Uberlagerungsmoment zumindest 
teilweise ausgleicht . 

4. Servolenkung nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet , dass durch eine Ansteuerung 
des Mittels zur aktiven Aufbringung eines Zusatz- 
Lenkmoments und eine Ansteuerung des Mittels zur 
aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels 
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eine Fahreraktivitatserkennung durchgef tihrt wird. 

5. Servolenkung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass mittels einer 
Auswahleinheit eine alleinige Ansteuerung des Mittels 
zur aktiven Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments, eine 
alleinige Ansteuerung des Mittels zur aktiven 
Aufbringung eines Oberlagerungs-Lenkwinkels oder eine 
kombinierte Ansteuerung des Mittels zur aktiven 
Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments und des Mittels 
zur aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs- 
Lenkwinkels anwahlbar ist. 

6. Servolenkung nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, dass durch eine Ansteuerung 
des Mittels zur aktiven Aufbringung eines Zusatz- 
Lenkmoments und eine Ansteuerung des Mittels zur 
aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels 
eine autonomes Fahren, insbesondere ein selbstandiges 
Einparken vorgenommen wird. 

7. Servolenkung nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments einen 
Zusatzmoment-Aktuator, eine elektronische Steuerungs- 
und Regelungseinheit (ECU I) und einen vorzugsweise 
redundanten Lenkradmomentensensor aufweisen. 

8. Servolenkung nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Uberlagerungswinkels einen 
Uberlagerungs-Aktuator, eine elektronische Steuerungs- 
und Regelungseinheit (ECU II) und zwei vorzugsweise 
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redundante Drehwinkelsensoren auf weisen . 

9. Servolenkung nach einem der Anspriiche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Zusat z-Lenkmoments und das Mittel 
zur aktiven Aufbringung eines Oberlagerungs- 
Lenkwinkels ein an Fahrzeugkurs und den 
Fahrbahnverlauf angepasstes Zusatz-Lenkradmoment und 
einen angepassten Oberlagerungswinkel erzeugt. 

10. Servolenkung nach einem der Anspriiche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Mittel zur aktiven 
Aufbringung eines Zusatz-Lenkmoments und das Mittel 
zur aktiven Aufbringung eines Oberlagerungs- 
Lenkwinkels ein an die aktuelle Fahrzeugdynamik, 
insbesondere die aktuelle Querbeschleunigung, 
angepasstes Zusatz-Lenkradmoment und einen angepassten 
Uberlagerungswinkel erzeugt . 

11. Verfahren zur Fahrerunterstutzung, 

dadurch gekennzeichnet, dass ein Zusatz-Lenkmoment 
aktiv aufbringbar ist und zugleich ein Uberlagerungs- 
Lenkwinkel aktiv aufbringbar ist. 
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Zus ammen f as sung 



Servolenkung 

Eine Servolenkung weist ein Mittel zur aktiven Aufbringung 
eines Zusatz-Lenkmoments und zugleich ein Mittel zur 
aktiven Aufbringung eines Uberlagerungs-Lenkwinkels auf. 



(Fig.) 



